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  1．斜対歩（画像 2）の歩容が実現可能である。 
  2．前進する。 
 







ボンベとした（画像 5）。パソコンと SSH 通信する小型コンピューターEdison と自作基盤からな
る回路で電磁弁を制御した（画像 5）。 
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画像 4：完成したテンセグリティロボット。画像 3の構造を二つ並べたものを一つにまとめている。 





筋内に出し入れする。Edison の出力電圧が小さいので MOSFET で二段階の昇圧を行っ
ている 
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 空気圧人工筋は以下（画像 6説明）のように取付けた。 







 また、テンセグリティ構造の断面は無負荷時に 60mm×100mm であったが、手で圧縮すると   
40mm×100mm、または 60mm×50mmまで変形させることができた。 
 自作し使用した六本の空気圧人工筋は長さ約 100 ㎜、6 気圧の空気を入れたとき約 75 ㎜まで収縮
した。 
 六本の空気圧人工筋においては片方が圧縮されているとき伸長する、もう片方が伸長しているとき
に圧縮する、使用しないという 3つの組に分けた。歩容の実現まで合計 5パターンを試した。 
  A-B-Cと D-E-Fの圧縮・伸長…体を大きく左右に振り、斜対歩ではないが前進。 
  Aと Dの圧縮・伸長    …斜対歩の動きを再現、だが全体の変位が少なく前進しない。 
A-Bと D-Eの圧縮・伸長  …1番目とほぼ同じ動き。 
A-Cと D-Fの圧縮・伸長  …2番目とほぼ同じ動き。 
  A-Eと B-Dの圧縮・伸長  …斜対歩の動きを再現かつ前進、左右の揺れが一番目より少ない。 
以上により、以降は 5番目の組み合わせを用いて歩行の実験を行った（5番目の歩容は画像 7）。 
上述した歩容を 10 秒間継続させたときの座標の変化を測定した。それぞれ圧縮伸長の入れ替わり
が 0.1秒と 0.5秒の 2つの場合を計測した。データは下グラフ 1，2で示す。 
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 グラフ 2：0.5秒周期の時の移動距離 
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